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3 DOF Planar Induction Motor for Robotic applications
・ 平面誘導モータによる移動体、倒立振子、加速床
Mobile robot, Inverted pendulum, Accelerating floor
背 景
○ 原 点： 球体車輪移動ロボット






























































(xA ,yA) p 1
s i 推力発生方向単位ベクトル
fi 推力指令値







・直 径 360 [mm]
・質 量 4.8 [kg]
・最大推力 70 [N] (実績)
最大トルク 9 [Nm] (実績)
・最大加速度 12 [m/s2] (実績)




・推力の直線性 (指令値 vs 実際の出力) → 制御の線形性
































































＋ レーザレンジファインダ ／ ２自由度倒立振子
※電源と主制御PCは外付け 移動体仕様：
・φ450×80[mm] 質量 7.5[kg]
ＬＲＦ搭載型：
・北陽電機 URG-04LX-UG01(10Hz)
・レンジ情報は，OpenRTM上で
RTCHokuyoAISTと独自コードで
対象物の相対座標抽出．
・相対角度，位置制御．
倒立振子型：
・センサはポテンショメータ もしくは
角速度＋加速度センサ．
・一般的PDフィードバック制御．
ＬＲＦ搭載型 倒立振子搭載型
移動体本体部
プレート
キャスタ
電機子
センサ
